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・電磁波を発生しない　
・停止時の保持トルクが高い 
・作動音が静粛である　
始めに 
問題点 
・駆動原理が複雑である 
・温度や負荷の影響を
　受けやすい 
温度特性の調査 
駆動原理 
超音波モータを構成する圧電セラミックは, 2相の交流波電圧で励 
振し,その振動によって金属リング（弾性体）に進行波が発生する. 
そこに,ロータを押し付けることで, モータの駆動力を得るものである． 
ステータのアドミタンス特性 
利点 
超音波モータ（USM） 
超音波モータ原理図 
進行波の方向 
圧力 
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ロータ 
ロータの運動 
時間－温度・回転数特性 
周波数－回転数特性 
今後の課題 
・熱特性を考慮に入れた制御器の構築 
・熱特性を考慮にいれたモデル化 
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温度上昇と共に回転数が減少する 
各回転数で同じ傾向で減少している 
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同じ入力周波数でも温度が変わると回転数がかわる 
ステータのアドミタンス特性を 
温度を変えて計測した結果を下図に示す 
入力周波数一定での温度・回転数特性 
の結果を下図に示す 
USMの温度毎の入力周波数－出力回転数の特性を 
下図に示す 
温度上昇が共振周波数の変化を 
引き起こしている
